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世間 appliα.tion of repetitive∞n位。1me白od句 we食泊sertingmotion∞ntrol of 
repier weaving machine was studied. It was found血at白e∞Inventionalmod温ed
repetitive∞n仕01me白00is invalid as白erepetitive∞n位。1me也.0. In出ispa戸支
the problem of ∞nventional repetitive∞nむ01me'也00is discussed， and a new 
m叫i五edrepetitive∞ntrol me也.odis proposed，泊 whichthe dead time泊白e
repetitive∞ntroller is shorter白組曲erepetitive period of the reference signal.百le
simu1ation resu1ts of the we貧血ser也19motion∞，ntrol are shown， by ∞mparision it 









































P1 (S) = 
S6tPd5S5tPd4S4tPdSSStPd2S2tPdlS 
P1no=3.267662e14 
PdS =7. 104847e8 
P2(S) = 
P d5= 5.020778e5 
P d2 = 7.670606e 1 0 
P2nlStP2no 
S5tPd5S4tPd4SStPdSS2tPd2StPdl 
P2n1 =6. 853592el0 P2no=3.440210e13 
である〈E}o レピアの位置Y(S)は
Pd4 = 1.422116e6 
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においては， レピア目標位置入力r(t)及びカ !:II--~--~--~--~----~-­
ム位置入力〈外乱入力)d(りは，図 4のよう 誓7レヘ¥ー/¥'-~\〆f\J
であり， O.3secの周期を持つo -mO 。:2 0;4 山






8(j ω)=l/Cl-eづ ωL)= 1/Cl-cos ωLtjsinωL) 
(4) 
(5 ) 








































F(s) = l/(Tst 1) 
とするのが一般的で，このとき
8(s) = 1/ [l-F(s)e-LS] 
となり，周波数領域で周波数伝達関数は
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となる o








W d = P d Cdt P n C
= (S6tPd5S5tPd4S4tPd8S8tPd2S2tPd1S) (S5tCd4S4tCd8S8tCd2S 2tCd1StCdO) 
t P 1 nO(Cn5S 5 tCn4S4 tCn8S8 tCn2S2 tCn 1 StCnO) = 0 (3) 
となり， Cd4..CdO及びCn5..CnOを適当に決めることにより，ある程度自由に極配置することができ
る。上式を
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6. 314e6S5t5. 181e9S4t7.992e12SSt5.841e15S2tl. 718e18St2.647e20 
S5t1. 59ge4S4t1.143e8S8t4. 760ellS2t1. 257e15St2. 117e18 
(7) 
となる o そのボード線図を図 7に示す。 P1(s)は図 2に示したように， 2つの共振点を持っており，
それらの点付近で，位相が下がる o C(8)はそれを補償するために， 2つの共振付近点からゲインが大
きくなっている o
280 
次に.F(s)の設計を行う o F(s)は(8)式を満 閣
足するように設計すればよいので. (1)式と雪1∞
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図1 繰返し補償器がF(s)のみの場合 図12 F(s)のみを用いる制御系
図6と図12で制御性能がほとんど変わらないことを示すために，シミュレーションを行う o C(s) 
は(7)式を用いる。その結果を図13に示す。図13(a)，(b)から制御性能ほとんど変わらないことが
分かる D このことから修正繰返し制御は効果がないといえる o
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れるからである o (10式において Lを新しいL'と置き代え
H' (jω) = 1/ [1 -F( jω)e-jωL. ] 
とする。このとき







T2/u+ Jlc山12(日 )ω(川九九(Tω)2[L'((Tω)2+ 1 )+2T] 2 sin(ωL'-tan-1Tω[L' ((T/u )2+ 1) +2T] 
(Tω)2(T-L' )一(T+L' ) 
= 0 (20 
282 
となる o Tを一定でするとき， ω=21rk/LCk=O， 1， 2，・・・)で繰返し補償器のゲインが，常に，極大と
なる L'は得られないけれども， L > L'とすることで，繰返し補償器のゲインが極大となる角周波
数をω=2lrk/LCk=O， 1， 2， .・・)に近づけることはできる。
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